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従来の無人機械､農作業ロボット

無人モノレール

自動摘採機

ロボットスプレーカ 搾乳ロボ

イチゴ収穫ロボ

特徴 レール有，閉鎖空間，小型，資格

出典各社カタログ，ＨＰ



農作業ロボット試作機

田植機
（田植え）

コンバイン
（収穫）

乗用トラクタ
（耕うん，播種等）

特徴 レール無（自律），開放空間，大型，資格？

→安全性確保重要



ロボット作業のリスク例
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リスク（危険性）

①開始時衝突

（周囲確認，合図不足）

②機械から転落

（走行したまま乗降車）

③経路逸脱し衝突

（入力ミス，故障，位置情報不調）

④不用意接近衝突，巻き込まれ

（点検・補給時，第３者侵入）

⑤作業エリア外暴走

（入力ミス，故障）

⑥ロボット同士衝突，挟まれ

（入力ミス，故障）

⑦用途外使用（改造、想定外）



農水省ロボット安全ガイドライン

革新工学センター
・ SIP複数ロボ安全

安全要件（案） ハード、ソフト
・評価法、SIP人検知

評価試験法（案）
試験法、装置、指標、基準

日農工
ロボ分科会、国内共通化
・安全装置

日農工規格、GL
・安全使用方法

使用者訓練、看板GL

農機メーカ
・ロボ改良、訓練コース

ISO１８４９７（安全国際規格）

車両系農作業ロボット安全の動き

安全確保のための要件

機械化協会
・ロボ安全事業
・現地実証
・使用者訓練実証

ロボット安全試験制度、訓練制度

ロボット実用化



Level 1
運転支援

Ｌｅｖｅｌ 3
完全無人

Level 2
周辺監視
有人-無人

自動化レベルと研究スケジュール

～２０１７年 １７ １８ ２０

ＧＬ検討 策定

リスク分析

乗トラロボ安全装置・運用

評価法

普及乗トラ後付け

乗トラロボ

普及乗トラ、田植機組込

基礎研究

実用化 他ロボ

実用化

ＧＬ検討 策定

安全装置・運用

認証

リスク分析

実用化研究

安全装置・運用リスク分析
遠隔監視

ＩＳＯ対応

自動レベル

実証



作業領域設
定機能

ロボット（ハード）

車両系農作業ロボットの安全要件

監視補助
装置

使用者
訓練

警告・表
示装置

遠隔操作
装置

自動－手動
切替装置

障害物検
出装置

速度牽制
機能

GNSS

自動 手動

その他
異常診断等

警告看板

運用（ソフト）

その他
防護柵等

停止
一時停止
非常停止

リスク
アセス

レベル２（周辺監視、有人-無人）

監視方法



使用者訓練プログラム要件案

◆学科
ア．ロボットの主要構成機器と役割
イ．自律走行の原理
ウ．ほ場、領域、経路の設定方法
エ．基準局の設置と点検
オ．ロボットの点検
カ．ロボットの始動、停止及び再開
キ．ロボットを安全に利用するために
ロボット農機安全ガイドライン、
警告看板設置、安全機能、ほ場条件、
環境条件、危険と対応策、
管理者・使用者・補助者注意義務

ク．故障診断と対応、トラブル時対応
ケ．事故例、事故発生時の対応
コ．責任（製造者、管理者、使用者）
ケ．保険加入について

◆実技
ア．ロボットの点検
イ．ＧＮＳＳ装置の設置
ウ．ロボットの初期設定
エ．ロボットの始動・停止・再開
オ．ほ場への第３者侵入防止
カ．ロボットの監視及び非常停止
キ．ロボットの異常時の対応方法
ク．安全装置の操作、復帰

→日本農業機械工業会（日農工）
「ロボット農機の安全性確保のための指導者養成並びに使用者訓練ガイドライン」
「衛星測位システムを利用したロボット農機の訓練カリキュラムの具体的項目」
「ロボット農機の使用者訓練の記録・管理に関するガイドライン」



警告看板要件案

タイトル

（禁止マーク，
禁止内容，注
目，注意喚起）

本文

（作業内容，
危険性，注意
喚起，免責）

ロボット写真
（作業状態）

連絡先

（会社名，電
話番号等）

案１ 大人用

関係者及び第三者へ注意喚起する

１）パネルの大きさ、色

２）警告内容

農林水産省 ガイドライン改訂

→日農工「ロボット農機の安全性確

保のための警告看板等の作成・設
置に関するガイドライン」



スマート農業研究会(農水省)

農水省 HPより

2013年11月～



運転アシスト・自動走行の戦略
スマート農業研究会

農水省 HPより



ロボット技術ニーズと課題
スマート農業研究会

農水省 HPより



今後のロボット技術展開方向
スマート農業研究会

農水省 HPより



自動化レベル※

●レベル０ 手動操作
・操作全て使用者手動

●レベル３ 無人完全自律走行
・無人で自律走行

ロボット自身で監視、非常停止
・使用者 モニタ遠隔監視

●レベル２ 使用者監視下自律走行
・無人で自律走行

ハンドル、発進・停止、作業機制御
・使用者監視、危険判断、非常時操作
・第3者不在

●レベル１ 使用者が搭乗して自動化
・使用者農機搭乗
・ハンドル操作一部自動化

農水省スマート農業研究会

農水省 HPより

※自動化は田、
畑内のみ（道路
以外を対象）



農作業ロボット国際安全規格

まえがき
序文
1 適用範囲
2 引用規格
3 用語および定義
4 安全要求事項および保護／リスク低減方策
一般、保護の原則、機械の有効な操作、 操作手順、運転表

示、自動運転の優先、遠隔停止、ベンダント制御、作業速度、
通信システム、 知覚システム、安全 防護システム、視覚お
よび聴覚警報、遠隔運転者による制御

5 安全要求事項および保護またはリスク低減方策の検証
6 使用に関する情報

2018年11月

ISO18497(2018)
Agricultural machinery and tractors
— Safety of highly automated agricultural machines 
— Principles for design 

ISO/TC23/SC3



報告終了

本研究の一部は、総合科学技術・イノ

ベーション会議のSIP（戦略的イノベーショ

ン創造プログラム）「次世代農林水産業創

造技術」（管理法人：農研機構 生物系特

定産業技術研究支援センター、略称「生研

支援センター」）において実施されました。

スライドは、農研機構農業技術革新工学

研究センターより提供いただきました。


